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   Accurate  Reliable  Inexpensive  Portable  User Friendly  Reusable  Score 
Accurate  X  ½  1  1  1  ½  4 
Reliable  ½  X  1  1  1  ½  4 
Inexpensive  0  0  X  ½  ½  0  1 
Portable  0  0  ½  X  ½  0  1 
User 
Friendly 
0  0  ½  ½  X  0  1 









































X  0  0  0  ½  ½  0  1 
Support 
weight 








1  ½  ½  X  ½  1  ½  4 




Easy to use  ½  0  0  0  0  X  0  ½ 
Multiple 
tests run 































































































































































































































































































































































































  First,  the  time where  the  participant was  in  contact with  the  force  plate was 
graphed  against  time  for  both  walking  and  racewalking.    The  curves  for  walking 
generally resembled the one shown  in figure 14 below.   The curves for racewalking for 
























































































ΣFx φ( )− Fjsin α( )− Fgsin 90Fmsin β−( )+ Wsin θ( )− m ax⋅−:=
Fmsin  φ( ) = Fjsin α( )− Fgsin 90 β−( )+ Wsin θ( )− m ax⋅−
Fjsin α( )− Fgsin 90 β−( )+ Wsin θ( )− m ax⋅−
sin φ( )   Fm =
ΣFy φ( )− Fjcos α( )− Fgcos 90Fmcos β−( )+ Wcos θ( )− m ay⋅−:=
Fmcos  φ( ) = Fjcos α( )− Fgcos 90 β−( )+ Wcos θ( )− m ay⋅−
 
Fjcos α( )− Fgcos 90 β−( )+ Wcos θ( )− m ay⋅−





Fjsin α( )− Fgsin 90 β−( )+ Wsin θ( )− m ax⋅−
sin φ( )  =
Fjcos α( )− Fgcos 90 β−( )+ Wcos θ( )− m ay⋅−
cos φ( )  
 




Solve for Fj 
cos
tan⋅=  
tan φ( ) Fjcos α( )− Fgcos 90 β−( )+ Wcos θ( )− m ay⋅−( ) =
Fjsin α( )− Fgsin 90 β−( )+ Wsin θ( )− m ax⋅−
tan φ( )− Fjcos α( ) tan φ( ) Fgcos 90 β−( ) Wcos θ( )− m ay⋅−( )+Fjcos α( )− tan φ( ) Fjsin α( )+  = =
Fgsin 90 β−( ) Wsin θ( )− m ax⋅− Fjsin α( )− Fgsin 90 β−( )+ Wsin θ( )− m ax⋅−tan φ( ) Fgcos 90 β−( ) Wcos θ( )− m ay⋅−( )−
Fj sin α( ) cos α( ) tan φ( )−( ) =
Fgsin 90 β−( ) Wsin θ( ) m ax tan− ⋅− φ( ) Fgcos 90 β−( ) Wcos θ( )− m ay⋅−( )−
Fj =
Fgsin 90 β−( ) Wsin
 
θ( )− m ax⋅− tan φ( ) Fgcos 90 β−( ) Wcos θ( )− m ay⋅−( )−
sin α( ) cos α( ) tan φ( )−  
Plug Fj into F  
m equation coming from ΣFy Use the Fm =  
Fjcos α( )− Fgcos 90 β−( )+ Wcos θ( )− m ay⋅−
cos φ( )  Fm =
Fgsin 90 β−( ) Wsin θ( )− m ax⋅− tan φ( ) Fgcos 90 β−( ) Wcos θ( )− m ay⋅−( )−[ ]− cos α( )⋅
sin α( ) cos α( ) tan φ( )−
 cos φ( )  +
Fgcos 90 β−( ) Wcos θ( )− m ay⋅−
cos φ( )  
Fgsin 90 β−( ) Wsin θ( )− m ax tan⋅− φ( ) Fgcos 90 β−( ) Wcos θ( )− m ay⋅−( )[ ]− cos α( )⋅
s ( ) sin α cos α( ) tan φ( )−( )⋅
Fgcos 90 β−( Wcos θ ( )− m ay− ⋅














Fm = Fgsin 90 β−( )− Wsin θ( )+ m ax⋅+ tan φ( ) Fgcos 90 β−( ) Wcos θ( )− m ay⋅−( )+[ ] cos α( )⋅
cos φ( ) sin α( ) cos α( ) tan φ( )−( )⋅  +
Fgcos 90 β−( ) Wcos θ( )− m ay⋅−
cos φ( )  
Fm =  Fg cos 90 β−( ) tan φ( ) sin 90 β−( )−( ) W sin θ( ) cos θ( ) tan φ( )+( )+ m ax tan φ( ) ay−( )+( )cos α( )
cos φ( ) sin α( ) cos α( ) tan φ( )−( )⋅  
Fgcos 90 β−( ) Wcos θ( )− m ay⋅−

















5  0.046 0.049 0.049 0.048 
10  0.054 0.054 0.054 0.054 
15  0.059 0.062 0.059 0.060 
20  0.067 0.062 0.067 0.065 
25  0.071 0.069 0.069 0.070 
30  0.074 0.074 0.076 0.075 
35  0.079 0.081 0.084 0.081 
40  0.084 0.086 0.086 0.085 
45  0.093 0.093 0.091 0.093 
50  0.093 0.098 0.093 0.095 
55  0.101 0.098 0.098 0.099 
60  0.108 0.106 0.103 0.106 
65  0.108 0.110 0.110 0.110 
70  0.115 0.115 0.115 0.115 
75  0.118 0.123 0.123 0.121 
80  0.128 0.132 0.128 0.129 
85  0.130 0.130 0.132 0.131 






















































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































































Racewalking Ground Reaction Force 
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